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Die inverse z-Transformation

Die inverse z- Transformation

Partialbruchzerlegung:

—0.42z%2 +1.08z
FG) = Ciosz-oap
F(z) —0.4z+1.08 2 2 1.2
"z (z405)(z—-03)2 z+05 z-03 + (z—023)2
2z 2z 1.2z
FG) = o5 7203 T zooap
ZTHF(2)} = {f(k)}={2(-0.5) —2(0.3)" + 4k(0.3)"}
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Die inverse z-Transformation

Diskrete Signale

Figure: Diskretes Signal

f(k) = {0,1,2,3,0,1,2,3,...}
= F(z) = if(k}z*k:271+2272+3273+275+2276+...
k=0
= [271—&—2272—1—3273]-(1+274+278+...)
1
= [z_1 +2272 4 32_3] g
S ) = 2(22 42z +3)

(z*-1)
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Die inverse z-Transformation

Divisionsalgorithmus

z+42 5 . 5 _, 5
F = =1 —
(2) z—05 37 +4—Z ter Tt
555
= f(k = 17777777'
(k) { 2 4°8

Prof. Dr. Francois E. Cellier Institut fiir Computational Scienc  Abtastsysteme im Bildbereich 111



Zustandsraumdarstellung und Ubertragungsfunktion

Zustandsraumdarstellung und Ubertragungsfunktion

x(k+1) = Ax(k)+ bu(k)

zx(z) — zx(0) Ax(z) + bU(z)

x(z) = (z1—A)"1bU(z) + z(zl — A)"1x(0)
Fiir die Ausgangsgleichung:
y(k) = cx(k)+du(k) o Y(z)=c x(z)+ dU(z)
Y(z) = [cT(z2l—=A)" b+ dU(z)+cTz(zl — A)"1x(0)

Im ersten Term erkennen wir die Ubertragungsfunktion G(z):

G(z)=c"(zl—A) b+ d (1)
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Zustandsraumdarstellung und Ubertragungsfunktion

Zustandsraumdarstellung und Ubertragungsfunktion I

422243z Y(z)  Y(2) X(2)

G(2) = Z-1 Uz Xz U@z
Wir wahlen:
Y@ . X2 P
X(z2) =1+2:7 4370 Uz) z4-1
=2'X(2) - X(z) = 2U@)
= x(k+4) = x(k) = u(k+3)
= x(k+1) =x(k=3) = u(k)
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Zustandsraumdarstellung und Ubertragungsfunktion

Zustandsraumdarstellung und Ubertragungsfunktion I1I

Wir wahlen:

€1(k) = x(k=3) ; &(k) = x(k—2) ; &(k) = x(k—1) ; &(k) = x(K)

=&(k+1) = &(k)

S(k+1) = &l(k)

&Glk+1) = &(k)

&a(k+1) = &(k)+u(k)

Somit:
0 1 0 O 0
sk+=|0 o o 1] Ew+ o] uk

1 0 0 O 1
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Zustandsraumdarstellung und Ubertragungsfunktion

Zustandsraumdarstellung und Ubertragungsfunktion IV

;8 — 14277143272
=Y(z) = X(@2)+ 2271X(z) + 3272X(z)
=y(k) = x(k)+2x(k—1)43x(k—2)
= y(k) = &(k)+26(k) + 386(k)

Somit:

y(k)=(0 3 2 1)-&(k)
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